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Die f olgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(S) Vorrichtung zur Abstandsregelung 

@ Die Vorrichtung ermittelt in Abhangigkeit von der Fahr- 
geschwindigkeit einen Sollabstand oder eine Sollzeitluk- 
ke gegenuber einem vorausfahrenden Fahrzeug, wobel 
die Abstandregelung bei der Ermittlung des Sollabstan- 
des Oder der Sollzeitlucke einen vom Fahrer vorgebbaren 
Mindestabstand oder eine vorgebbare Mindestzeitlucke 
berucksichtigt. 

Da das Abstandempfinden fur Fahrer von den augenblick- 
lichen Sichtverhaltnissen abhangt, vergrdlSert die Ab- 
standregelung bei schlechten Sichtverhaltnissen 
(schtechtes Wetter, Dunkelheit) den fur nor male Sichtver- 
haltnisse ermittelten Sollabstand oder die Sollzeitlucke. 
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Beschreibung 
Stand der Technik 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrichlung zur 
Abstandregelung fur ein Kraftfahrzeug, die in Abhangigkeit 
von der Fahrgeschwindigkeit einen SoUabstand oder eine 
Sollzeitliicke gegeniiber einem vorausfahrenden Fahrzeug 
einhall, wobei die Abstandregelung bei der Ermitdung des 
Sollabstandes oder der SoUzeiducke einen vom Fahrer vor- 
gebbaren Mindestabstand oder eine voigehbaie Mindeszeit- 
llicke beriicksichdgt. 

Eine derartige Abstandregelung fur Kraftfahrzeuge geht 
aus der DE 44 37 678 Al hervor. Darin ist das als ACC- Sy- 
stem (Adaptive-Cruise-Control-System) bekannte Abstand- 
regelungssystem beschrieben. Ublicherweise wird dabei 
mittels einer nach dem Radar- oder Laserprinzip arbeitende 
MeBeinrichtung der Abstand und/oder die Relativgeschwin- 
digkeit zum vorausfahrenden Kraftfahrzeug bestimmt. Mil 
dieser Information uber den Abstand bzw. die Relativge- 
schwindigkeit wird die Geschwindigkeit des eigenen Fahr- 
zeugs durch einen Eingriff in den AnUieb und/oder die 
Bremse des Fahrzeugs so gesteuert, daB der Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug einem vorgegebenen SoUabstand 
entspricht. Anstelle des Sollabstandes kann auch die dazu 
aquivalente GrbBe, namlich eine Soilzeidiicke zwischen den 
beiden einander folgenden Fahrzeugen, geregelt werden. 

tJblicherweise entspricht der SoUabstand einem definier- 
ten geschwindigkeitsabhangigen Sicherheitsabstand. Ein 
fest definierter Sicherheitsabstand bzw. eine fest vorgege- 
bene SolLzeiUucke ist oft aber nicht mit dem personlichen 
Fahrstil eines Fahrers vereinbar. So bevorzugen sportliche 
Fahrer eher einen geringeren Abstand zum vorausfahrenden 
Fahrzeug, wahrend ein Fahrer mit einem ruhigeren Fahrstil 
einem vorausfahrenden Fahrzeug mit einem groBeren Si- 
cherheitsabstand folgen will. Um dem Fahrerwunsch Rech- 
nung zu tragen, wird entsprechend der DE44 37 678A1 
dem Fahrer die Moglichkeit gegeben, uber ein Bedienele- 
ment einen von ihm gewunschten Mindestabstand bzw. eine 
MindestzeiUiicke einzustellen. Diese Voigabe des Fahrers 
wird bci der Bestimmung des Sollabstandes bzw. der Soll- 
zeitlucke durch das Abstandregelungssystem berucksich- 
tigt. Bei der Brmittlung des Sollabstandes bzw. der Sollzeit- 
Iticke unter Berttcksichtigung des Fahrerwunsches wird ge- 
maB dem Stand der Tfechnik nicht diflferenziert, ob gute oder 
schlechte Sichtverhaltnisse vorliegen. 

Bei schlechten Sichlverhaltnissen, d. h. bei schlechtem 
Wetter und/oder bei Dunkelheit empfindet der Fahrer einen 
gegebenen Abstand zu einem vorausfahrenden Fahrzeug 
kurzer als bei normalen Sichtverhalmissen, wie sie bei Tkg 
und guten Wetterbedingungen vorherrschen. Der Erfindung 
liegl daher die Aufgabe zugrunde, bei der ErmitUung des 
Sollabstandes oder der Soilzeidiicke durch die Abstandrege- 
lung das unterschiedliche Abstandempfinden des Fahrers je 
nach dem, ob gute oder schlechte SichtverhSltnisse vorheir- 
schen, zu beriicksichtigen. 

Vorteile der Erfindung 

Die genannte Aufgabe wird mit den Merkmalen des An- 
spruchs 1 dadurch gelost, daB die Abstandregelung bei 
schlechten Sichlverhaltnissen den fur normale Sichtverhalt- 
nisse ermittelten SoUabstand oder die Sollzeitliicke veigro- 
Bert. Dann empfindet namUch der Fahrer den von der Ab- 
standsregelung unter Beriicksichtigung des Fahrerwunsches 
eingestellten SoUabstand (SoUzeidUcke) nicht mehr gerin- 
ger im Vergleich zum SoUabstand (SoUzeidUcke) bei guten 
Sichtverhalmissen. 
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Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung gehen aus 
den Unteranspruchen hervor. 

Demnach sind zur Erkennung von schlechten Sichlver- 
haltnissen Sensoren vorhanden, welche Anzeichen fur 
5 schlechtes Wetter und/oder Dunkelheit erfassen. Dazu gehd- 
ren vorzugsweise Sensoren, die z. B. die Sichtweite, den 
StraBenzustand, die Scheibenwischerakti vital, die Einschal- 
tung von Nebelleuchten, Niederschlage (Regen, Schnee, 
Nebel), die UmgebungsheUigkeit, die Einschaltung von 
10 Scheinwerfem erfassen. 

Vorzugsweise erhoht die Abstandregelung die SoUzeit- 
liicke bei schlechten Sichlverhaltnissen um 20 bis 30% ge- 
genUber normalen Sichtverh^tnissen. 

15 Beschreibung eines AusftihrungsbeispieLs 

Anhand des in der Zeichnung dargesteUten Blockschalt- 
bildes einer Abstandregelung fiir Kraftfahrzeuge wird nach- 
folgend die Erfindung naher erlautert. 

20 Das in der Figur als Blockschaltbild dargestellte Abstand- 
regelungssystem fiir ein Kraftfahrzeug enthait eine an sich 
bekannte, auf dem Laser- oder Radarprinzip basierende Ein- 
richtung zur Messung des Abstandes bzw. der Relativge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeugs gegeniiber einem vor- 

25 ausfahrenden Fahrzeug. Diese Vorrichtung AR regelt die 
Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeugs durch Eingrifif in den 
Motorantrieb und/oder die Bremse so, daB der Abstand bzw. 
die Zeidiicke gegeniiber dem vorausfahrenden Fahrzeug ei- 
nem SoUabstand bzw. einer SoUzeiducke entspricht. Der 

30 SoUabstand oder die Soilzeidiicke wird in einem Block SW 
ermittelt und der Vorrichtung AR zugefuhrt. 

Im Schaltblock SW wird der SoUabstand in Abhangigkeit 
von der aktueUen Geschwindigkeit des Fahrzeugs ermittelt. 
Je groBer die Fahrzeuggeschwindigkeit ist, desto groBer 

35 muB der SoUabstand gegeniiber einem vorausfahrenden 
Fahrzeug sein. Betrachtet man die Zeidiicke zwischen den 
beiden Fahrzeugen - das ist die DifFerenz zwischen dem 
Zeitpunkt, in dem das vorausfahrende Fahrzeug eine be- 
stimmte SteUe passiert, und dem Zeitpunkt, in dem das ei- 

40 gene Fahrzeug dieselbe Stelle erreicht - so ist diese eine 
konstante von der Fahrgeschwindigkeit unabhangige GroBe. 
Der SoUabstand bzw. die SoUzeiducke wird so gewahlt, daB 
bei einem extremen Bremsvorgang des vorausfahrenden 
Fahrzeugs fur das hintere Fahrzeug genUgend Abstand bzw. 

45 Zeitreserven fiir eine Bremsreaktion vorbleibt, so daB es 
nicht zu einem AuffahrunfaU kommt. 

Nun soU bei der Vorgabe des Sollabstandes bzw. der Soil- 
zeidiicke auch der personliche Fahrstil (sporllich oder zu- 
ruckhaltend) des Fahrers beriicksichtigt werden. Dem Fah- 

50 rer steht daher ein Bedienelement zur Verfiigung, mit dem 
er, angepaBl an seinen Fahrstil, einen Mindestabstand bzw. 
eine MindestzeiUiicke vorgeben kann. Der Block FW in der 
Zeichnung verdeutUcht die Vorgabe eines Mindestabstandes 
bzw. einer MindestzeidUcke, welche im Block SW bei der 

55 Ermitdung des SoUabstandes bzw. der Soilzeidiicke beriick- 
sichtigt wird. 

Es gilt fiir jeden Fahrer, daB er bei schlechten Sichtver- 
haltnissen, z. B. bei schlechtem Wetter oder bei Dunkelheit, 
einen gegebenen SoUabstand kiirzer empfindet, als er dies 

60 bei guten Sichlverhaltnissen tun wiarde. Um dieser tau- 
schenden Sinneswahmehmung entgegen zu wirken, wird 
bei schlechten Sichlverhaltnissen der SoUabstand bzw. die 
Sollzeitliicke erhoht. Die Anhebung des SoUabstandes bzw. 
der Sollzeitliicke kann in einer Stufe erfolgen oder adaptiv 

65 entsprechend dem Grad der Sichtverhaltnisse. Das heiBt, je 
schlechter die Sichtverhaltnisse sind, umso stoker wird der 
SoUabstand bzw. die Sollzeitliicke im Verhaltnis zu Werten 
des SoUabstandes bzw. der SoUzeitliicke bei guter Sicht- 
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weite angehoben. Aus diesem Grund ist eine Einheit ES vor- 
gesehen, welche die aktuellen Sichtverhaltnisse erkennt und 
die Information dariiber dem Schallblock SW fur die Be- 
stimmung des Sollabstandes bzw. der SoUzeitliicke mitteilt. 

Zur Erfassung der Sichtverhaltnisse sind mehrere Senso- s 
ren SI bis S8 voigesehen, deren Ausgangssignale von der 
Einheit ES aufgenommen werden und diese z. B. dutch Ver- 
kniipfungen und Schwellwertentscheidungen der einzelnen 
Sensorsignale eine Aussage iiber die Sichtverhaltnisse ablei- 
tet. Die Gruppe der Sensoren SI bis S5 erfaBt z. B. seiche lO 
Zustande, welche auf eine Beeintrachtigung der Sichtver- 
haltnisse auf grund schlechten Wetters schlieBen lassen. Zu 
diesen Zust^den gehdren z. B.: 

- die Sichlweite, welche z. B. mittels Reflexionsmes- 15 
sungen in der Umgebung vor dem Fahrzeug erfaBt wer- 
den kann. 

- der StraBenzustand, wobci z. B. optisch oder mittels 
Radar erfaBt wird, ob die StraBe naB ist oder mit 
Schnee bedeckt ist. 20 

- die Scheibenwischeraktivitat, 

- die Einschaltung von Nebelleuchten. 

Die Sensoren S6 und S8 sind vorzugsweise von der Art, 
daB sie Dunkelheit erkennen konnen. Dazu eignen sich Sen- 25 
soren, die z. B. 

- die Umgebungshelligkeit (mittels Photodioden) 
messen, 

- den Schaltzustand der Scheinwerfer erfassen. 30 

We die Gleichung (1) wiedergibt, kann die verSnderte 
SoUzeitlucke SZ* durch eine prozentuale VergroBerung der 
Sollzeitlucke SZ, wie sie fur gute Sichtverhaltnisse berech- 
net wird, gebildet werden. Dabei beschreibt der Parameter 35 
ISW die Sichtverhaltnisse aufgrund des Wetters; bei gutem 
Wetter betragt der Parameter ISW 0 und bei schlechtem 
Wetter 1. Der Parameter IB beschreibt die Sichtverhaltnisse 
aufgrund der Helligkeit; bei Sonnenschein betragt der Para- 
meter ID 0 und bei Dunkelheit 1. Die Faktoren XI und Yl 40 
sind applizierbar und liegen in der GroBenordnung von 10 
bis 20%. 

SZ* = SZ ■ (1+Xl . ISW + Yl . ID) (1) 

45 

Die veranderte Sollzeitlucke SZ* kann auch gemaS Glei- 
chung (2) aus einer konstanten VergroBerung der Sichtweite 
SZ bei guten Sichtverhaltnissen hervoigehen. 



Um dem tauschenden Abstandempfinden fur die Fahrer 
bei schlechten Sichtverhatnissen entgegen zu wirken, reicht 
es aus, wenn die Abstandregelung die SoUzeitliicke bei 
schlechten Sichtverhaltnissen um 20 bis 30% gegeniiber 
normalen Sichtverhaltnissen erhoht. Die veranderten Werte 
SZ* bzw. SA* fiir die SollzeitlUcke bzw. den Sollabstand 
sind also eher geringfUgig, so daB bei evtl. nicht richtig er- 
kannten Sichtverhaltnissen keine Negativwirkung fur die 
Abstandregelung entsteht. 

Patentanspriiche 

1. Vorrichtung zur Abstandregelung fur ein Kraftfahr- 
zeug, die in Abhangigkeit von der Fahrgeschwindig- 
keit einen Sollabstand oder eine Sollzeiducke gegen- 
iiber einem vorausfahrenden Fahrzeug einhalt, wobei 
die Abstandregelung bei der Ermittlung des Sollabstan- 
des Oder der Sollzeitlucke einen vom Fahrer voigebba- 
ren Mindestabstand oder eine vorgebbare Mindestzeit- 
lilcke beriicksichtigt, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Abstandregelung bei schlechten Sichtverhaltnissen 
den fiir normale Sichtverhaltnisse ermittelten Sollab- 
stand oder die SoUzeitliicke vergroBert. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Erkennung von schlechten Sichtver- 
haltnissen Sensoren (SI, . . S8) vorhanden sind, wel- 
che Anzeichen fiir schlechtes Wetter und/oder Dunkel- 
heit erfassen. 

3. \brrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Sensoren (SI, . . S8) ein oder meh- 
rere der nachfolgend aufgefuhrten Zustande erfassen: 

- Sichtweite 

- StraBenzustand 

- Scheibenwischeraktivitat 

- Einschaltung von Nebelleuchten 

- Regen, Schnee, Nebel 

- Umgebungshelligkeit 

- Einschaltung von Scheinwerfem. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Abstandregelung die SoUzeitliicke 
bei schlechten Sichtverhaltnissen um 20 bis 30% ge- 
geniiber normalen Sichtverhaltnissen erhoht 
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SZ* = SZ + X2 . ISW + Y2 ■ ID (2) 
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Die Faktoren X2 und Y23 sind appUzierbar und Uegen in 
einer GroBenordnung zwischen 0,1 und 0,3 Sekunden. 

Analog zu den Gleichungen (1) und (2) kann auch der 
neue SoUabstand SA* aus einer prozentualen VergroBerung 55 
des SoUabstandes SA bei guten Sichtverhaltnissen gemaB 
Gleichung (3) oder durch eine konstante VergroBerung des 
Sollabstandes SA gemaB Gleichung- (4) gebildet werden. 
Die Faktoren X3 und Y3 in Gleichung (3) sind appUzierbare 
Parameter in der GroBenordnung von 3 bis 5 m/s, und die 60 
Faktoren X4 und Y4 in der Gleichung (4) sind applizierbare 
Paraiiieler in der GroBenordnung von 5 bis 10 ni/s. Mit v ist 
die aktueUe Fahrzeuggeschwindigkeit bezeichnet. 

SA* = SA(1+X3 • ISW/V + Y3 . ID/v) (3) 65 



SA' = SA + X4 • ISW/V + Y4 • TD/v (4) 
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Abstract of DE1 9943611 

The invention relates to a device which detects a 
desired distance or a desired time gap in relation 
to a vehicle ahead according to the driving 
speed. A minimum distance or a minimum time 
gap that can be pre-determined by the driver is 
considered by the distance control device when 
the desired distance or the desired time gap is 
detected. During bad visibility conditions (bad 
weather, darkness), the distance control device 
increases the desired distance or the desired 
time gap which has been detected for normal 
visibility conditions because the driver perceives 
the distance according to the current visibility 
conditions. 
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